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The RBBB system is designed to balance and move a ball on two parallel 
beams in order to automatically control the position of the ball on parallel beams. 
The ball retains the central position and system tries sine and square waves in 
different frequencies with or without a human finger push in order to follow input of 
the system or to respond the current ball position. The prototype control 
methodology runs lab view program via RS232 serial port which is connected to a 
multi function deriver board to cover motor and encoder requirements. A lead 
controller also employed to cover control requirements. The outputs of the system 
track the inputs however no static frictions and motor backlash exists in simulation 
results. As a finding of the system, the transient response is very important to 
overcome the problem of instability in this system .This system is not designed to 
cover large amplitude input  requirements due to instability of these kinds of 
systems. It is generally linked to real control problems such as horizontally 





















 Sistem RBBB direka untuk menyeimbangkan dan memindahkan bola pada 
dua selari angka dalam rangka untuk secara automatik mengawal kedudukan bola di 
selari angka. Bola mempertahankan kedudukan sentral dan sistem cuba gelombang 
sinus dan persegi di frekuensi yang berbeza dengan atau tanpa dorongan jari manusia 
dalam rangka untuk mengikuti masukkan dari sistem atau untuk merespon 
kedudukan bola saat ini. Metodologi kawalan prototaip menjalankan program 
makmal melihat melalui port siri RS232 yang dihubungkan dengan sebuah papan 
deriver multi fungsi untuk menutup keperluan motor dan encoder. Sebuah controller 
mengarah juga digunakan untuk menutup kos kawalan. Keluaran dari sistem pusat 
masukkan tetapi tidak ada friksi statik dan backlash motor ada di hasil simulasi. 
Sebagai penemuan sistem, respon transien sangat penting untuk mengatasi masalah 
ketidakstabilan dalam sistem ini. Sistem ini tidak direka bentuk untuk menutup kos 
amplitud masukkan yang besar kerana ketidakstabilan dari jenis sistem. Hal ini 
umumnya berkaitan dengan masalah pengendalian nyata seperti horizontal 
menstabilkan pesawat saat mendarat dan dalam aliran turbulen. 
 
 
 
 
 
 
 
